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INSTALACJE ELEKTRYCZNE

l. WSTEP

I. I .Przedmiot Specyfikacji Technicznej

Przedmiotem niniejszej specyfikacji techniczreywymagania dotycice wykonania i
odbioru robat instalacji elektrycznych.

1.2.Zakres robot obgtych Specyfikacp Techniczm

Ustalenia zawarte w niniejszej specyfikacji obejmuymagania dotycge realizacji robot:
-instalacji wewmtrznej gwietlenia ogélnego i gniazd wtyczkowych

-ochrony od porzen pradem elektrycznym

1.3. Ogolne wymagania dotycgce robot
Wykonawca jest odpowiedzialny za jdkavykonania robét oraz ich zgodsiaz
dokumentagj projektows, specyfikaci techniczi i poleceniami zamawiagego

2. MATERIALY
2. 1. Ogdélne wymagania dotycgce materiatow, ich pozyskania i sktadowania podano w
czesci 0ogolnej specyfikacii techniczne.

2.2. Materialy typu -

2.2.1. Przewody typ¥DYp 3x2,5mn¥, YDYp 3x1,5mn?, LY 6mm?, LgYzo 6mnt.
2.2.2. Wyhczniki ochronne rznicowo-nadpgdowe seriiP304 P302

2.2.3. Rurki PCV

2.2.4. Puszki rozdzielcze uniwersalne

2.2.5. Puszki rozdzielcze kcowe

2.2.6. Wyhczniki i gniazda w obudowie melaminowej

2.2.7.0prawa @wietleniowa nasufitowa i zwieszakowe

2.2.8. Oprawa @vietlenia awaryjnego

3.SPRZET

Do wykonania instalacji elektrycznych Wykonawcadbpowinien wykazéasie mozliwoscia
korzystania co najmniej z pasizego sprau

- do rob6t montaowych zestawem specjalistycznych ra@iz i elektronarzdzi z
uwzgkdnieniem najnowszych rozgaan technicznych

- do robot montzowych system rusztowidub drabin przesuwnych

4. TRANSPORT

Dobér transportu technologicznego rglerzeprowadzi w uzgodnieniu z zamawigjym.



5. WYKONANIE ROBOT
5.1 Ogolne zasady wykonywania robot podano w eci ogolnej specyfikacji technicznej.
5.2 Instalacje elektryczne wewstrzne

- trasa instalacji elektrycznych powinna przebéelgazkolizyjnie z innymi instalacjami i
urzadzeniami, powinna ydostpna dla prawidtowej konserwacji i przedbw. Wskazane
jest by przebiegata w liniach poziomych i pionowych

- po zakaczeniu robot naley przeprowadz proby montaowe obejmujce badania i
pomiary. Zakres préb mortawych wymaga uzgodnienia z zamaw@m. Z préb
montaowych naley sporadzi¢ protokot — pozytywne zak@zenie wszystkich pomiardw i
bada objetych prébami montaowymi stanowi warunek zatzenia instalacji pod nagiie i
sprawdzenie czy punkéwietine s zahczone zgodnie z zatonym programem, w
gniazdkach wtykowych przewody fazowedoiaczone do wiéciwych zaciskéw,

- przy przekazywaniu instalacji Wykonawca jest aokyaany dostarczydokumentagj
powykonawcz, a w szczegolriei zaktualizowany projekt wykonawczy, protokoty pro
montaowych, instrukcje zamontowanych instalacji spegjelnoraz mechanizmow i
urzadzen, jezeli odbiegag one parametrami technicznymi i sposobetytkowania od
urzadzen powszechnie stosowanych

5.2 Systemy i uradzenia

- przed przystpieniem do badai uruchomieniem urgdzer nalery dokona przeghdu
zmontowanych uedzer co do zgodnsxi z dokumentagj

- po zakaczeniu rozruchu prébnego najewykona sprawozdanie z rozruchu. Zamaw®)j
dokonuje weryfikacji sprawozdania.

- zmiany wprowadzone do rozaxzien projektowych g mazliwe po uzyskaniu jednoznacznej
akceptacji Zamawiagego, jedynie w przypadku zaproponowania razai mniej
kosztownych, ale co najmniej rownednych konstrukcyjnie, funkcjonalnie i technicznie.
Propozycji takiej powinna towarzyszitompletna informacja: rysunki, obliczenia,
specyfikacje, kalkulacja cenowa, proponowana teldgi® budowy niezédna do oceny
przez Biuro Projektow i Inwestora

Normy: PN-84/E-02032, PN-IEC 60364-5-548:2001, B{-60364-5-52:2000, PN-IEC
606691:2000, PN-EN 60669-2-2:2000, PN-IEC 364-4:1834, PN-IEC 61024-1, PN-IEC
60364-5-54, PN-IEC 60364+4+47, PN-IEC 60364-4-4%;IPC 60364-4-46, PN-91/E-
05009, PN-93/E-05009/61

6. KONTROLA JAKO SCI ROBOT

6.1 Program zapewnienia jalb robot

6.2 Zasady kontroli jakizi robot

6.3 Pobieranie probek

6.4 Badania i pomiary

6.5 Certyfikaty i deklaracje

6.6 Dokumenty budowy

Zgodnie ze specyfikagjogolm i specyfikacy robot oraz warunkami technicznymi
wykonania i odbioru rob6t budowlano-momvavych.

7. ODBIOR ROBOT

Ogodlne zasady kontroli jakaci i odbioru robaot.

Ogolne zasady wykonywania robét podano wécizogoélnej specyfikacji technicznej.
W zaleznosci od ustalé zawartych w specyfikacji technicznej, roboty pagig



nastpujacym etapom odbioru, dokonywanym przez Zamayggo przy udziale
Wykonawcy:

a) odbior rob6t zanikagych i ulegajcych zakryciu

b) odbidr czsciowy

c) odbior kacowy

d) odbior pogwarancyjny

Instalacje elektryczne wewntrzne (wykonanie tras kablowych, wykonanie instalaciji
oswietlenia i gniazd wtykowych,

- stan robot budowlanych i wykozeniowych powinien gwarantowaealizacg robot
elektromontaowych bez narania instalacji na zniszczenie, a pracownikow raaanie
wypadkowe

- odbiory robo6t ulegapych zakryciu: utaone w kanatach, a nie przykryte przewody,
instalacje podtynkowe przed otynkowaniem, innerfragty instalacji, ktéredala
niewidoczne po zakmzeniu rob6t montawych

-dokumenty odbioru kicowego: aktualna dokumentacja powykonawcza, préggkadb
montaowych, czsci | urzadzenia zamienne. Komisja odbiorunkowego bada aktual&oi
kompletnd¢ dokumentacji powykonawczej, protokoty odbiorovwesiowych i sprawdza
usungcie usterek, bada i akceptuje protokoty prob mamigch, dokonuje préb i odbioru
instalacji pod nagciem, ustala okres i warunki wepinej eksploatacji instalaciji.

8. PODSTAWA PLATNOSCI

Cena jednostkowa lub kwota pozycji kosztorysowejde uwzgtdniat wszystkie czynnei,
wymagania i badania sktadeg s¢ na jej wykonanie ok&one dla tej roboty w dokumentacii
projektowej i specyfikacji technicznej.

9.FORMA PLATNO SCI
Przelew po wystawieniu faktury.

OPRACOWAL.:



